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Motor induksi merupakan motor yang paling banyak digunakan dalam dunia 
industri maupun dalam rumah tangga. Sulitnya pengontrolan kecepatan motor 
induksi merupakan salah satu masalah yang muncul dalam pengontrolan kecepatan. 
Dalam mengatur kecepatan motor induksi diperlukan nilai fluks dan torsi maksimum 
agar selalu konstan, dengan menjaga nilai tegangan stator terhadap frekuensi. 
Proportional Integral Derivative (PID) merupakan salah satu pengontrolan motor 
yang digunakan untuk mengatur kecepatan motor induksi. Genetika Algoritma (GA) 
adalah suatu metode yang digunakan dalam kontrol PID untuk pencarian dan 
penentuan parameter dalam sistem kontrol. Pada penelitian ini digunakan sumber 
cascaded h-bridge multilevel inverter dengan teknik pemicuan Alternate Phase 
Opposition Disposition (APOD) pada kontrol PID dengan metode GA. Nilai 
parameter-parameter yang dihasilkan dari metode GA adalah 3.9241, 1.8339, dan 0 
untuk nilai parameter Kp, Ki, dan Kd.. Hasil repon kecepatan motor yang dihasilkan 
adalah 0.32% untuk overshoot dan settling timenya adalah 0.32s. Oleh karena itu 
pengontrolan kecepatan motor dengan PID-GA sudah berjalan dengan optimal 
dengan peredaman overshoot yang kecil, dan kecepatan motor tetap pada referensi 
yang diberikan meskipun ada perubahan beban yang diberikan. 
 




















Induction motors are the most widely used motors in industry and in 
households. The difficulty of controlling the speed of an induction motor is one of the 
problems that arise in controlling the speed. In regulating the induction motor speed 
required flux and maximum torque value that is always constant, by keeping the value 
of the stator voltage to frequency. Proportional Integral Derivative (PID) is one of 
the controlling motors are used to regulate the speed of an induction motor. Genetic 
Algorithm (GA) is a method used in PID control to search and determination of the 
parameters in the control system. In this study used source h-bridge cascaded 
multilevel inverter with Alternate triggering technique Phase Opposition Disposition 
(APOD) on GA PID control method. Value parameters resulting from the method of 
GA was 3.9241, 1.8339, and 0 for the value parameter Kp, Ki, and Kd .. Results 
repon the resulting motor speed is 12:32% to overshoot and settling timenya is 0.32s. 
Therefore, the motor speed control with PID-GA is already running optimally with a 
small overshoot reduction, and the motor speed remains at the reference given even 
though no change in the applied load. 
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Sebagai Sumber Motor Induksi 3 Fasa” 
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